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 要  旨 
大規模地震等により被害を受けた被災地での復旧作業，特に建物崩壊現場での救助作業は作業に
あたる人間にとって重労働であり，さらに作業を行うことにより 2 次災害が発生する危険性があ
るため，これらの作業にロボットを利用することが期待されている． 
被災地のような不整地環境で作業するロボットにおける移動機構として、本研究では脚による移
動機構について考える。脚による移動機構を持つ移動ロボットは障害物をまたいで移動すること
が可能であり、脆弱環境下で安全な足場が点在している際にも、移動に必要な足場を選択して移
動することが可能であるため、このような環境下において有効ない同機構のひとつであると考え
られる。 
既存の不整地環境下における脚型ロボットの研究では，不整地環境は堅固で全く変形をしない，
あるいは崩壊などロボットの歩行が不可能になるほど大きく変形しないと想定されている．しか
し実際の被災地では、瓦礫等が散在しているのでロボットが歩行を行うことで環境が崩壊する可
能性がある。その場合ロボットが転倒して歩行不可能な状態になるだけではなく、転倒すること
により 2 次災害が起こる可能性がある。 
そこでロボットの移動環境内に崩壊の危険性のある脆弱環境が含まれている場合においても，4
脚ロボットの歩行を可能にする歩行戦略と，その戦略の中で必要になる『足探り動作』を提案す
る。 
従来はロボットの移動環境を水平面に限定して議論を行ってきたため適用に限界があり実用的で
はなかった。そこで本論文ではまず移動環境内に傾きが一様であり、全ての足先が同一傾斜面上
にある一様な傾斜面を含む環境における歩行戦略とそれを満たすための条件を静力学に基づく力
とモーメントのつりあいから求める。次に，傾斜面の傾きが途中から変化する場合や、全ての足
場が同一傾斜面にない場合のような多様な傾斜面が移動環境内にある場合について歩行戦略とそ
れを満たす条件を静力学に基づく力とモーメントのつりあいから求める。最後に、提案した歩行
戦略を満たす歩行動作について計算機シミュレーションにより有効性を確認する。 
 
